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O projeto aborda sobre robótica por meio de um seguidor de linha controlado por um Arduino.
Arduino é uma placa de prototipagem “Open-Source” que pode exercer diversas finalidades, já que
o mesmo pode sentir  o  ambiente através de sensores  ligados a ele,  e  é  por este motivo que o
escolhemos. Para construir um seguidor de linha utilizando o Arduino são necessários, basicamente,
sensores infravermelhos, uma plataforma robótica móvel e dois motores de corrente contínua. Cada
motor estará ligado a duas rodas na plataforma robótica. Para administrar os motores utilizaremos
uma ponte H, que é um circuito eletrônico que tem como principal função o controle de velocidade
e sentido dos motores. Cada motor CC (corrente contínua) demonstra um desempenho diferente e,
assim,  é necessário aplicar  fundamentos  físicos para igualar  esse desempenho.  Os emissores e
receptores de infravermelho irão reconhecer a linha pelo qual o robô irá prosseguir. E, por fim,
utilizando a IDE do Arduino, iremos programar o protótipo para realizar as funções desejadas. Esse
projeto  sintetiza  conhecimentos  diversos,  como,  por  exemplo:  conceitos  físicos  e  matemáticos,
lógica de programação e componentes eletrônicos.
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